. Poziom studiow:
. Profil studiow:

. Forma studiow:

~N o OB W NP

. Nazwa wydzialu:
. Nazwa kierunku:

Program studiéw

I. PODSTAWOWE DANE O STUDIACH

Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa
Robotyka i Automatyka

studia pierwszego stopnia

ogolnoakademicki

stacjonarna

. Jezyk prowadzenia studiow: polski
. Dyscypliny naukowe, do ktorych przypisany jest kierunek (udziat procentowy):

inzynieria mechaniczna (70%) — dyscyplina wiodaca
automatyka, elektronika i elektrotechnika (30%)
(w przypadku przyporzgdkowania kierunku studiow do wigcej niz 1 dyscypliny, wskazuje si¢ dyscypling wiodgcq, w ramach ktérej bedzie

uzyskiwana ponad polowa efektow uczenia sig)

8. W przypadku zawodu, o ktérym mowa w art. 68 Ustawy, standardy ksztalcenia, na podstawie

ktorych beda prowadzone studia: (nie dotyczy)
9. Liczba semestrow studiow: 7
10. Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier
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Il. OKRESLENIE EFEKTOW UCZENIA SIE

1. Tabela odniesien efektow uczenia si¢ dla programu studiow do:

uniwersalnych charakterystyk pierwszego stopnia PRK, na poziomie 6 dla studidw pierwszego
stopnia/na poziomie 7 dla studiow drugiego stopnia, okre$lonych w zalaczniku do ustawy o Zintegrowanym
Systemie Kwalifikacji (Dz.U. z 2020 r., poz. 226) - ,,Odniesienie-symbol”,

charakterystyk drugiego stopnia PRK, na poziomie 6 dla studiéow pierwszego stopnia/ na poziomie 7 dla studiow
drugiego stopnia, okre§lonych przez rozporzadzenie w sprawie charakterystyk drugiego stopnia dla kwalifikacji
na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz.U. z 2018 r. poz. 2218); z uwzglednieniem charakterystyk
drugiego stopnia inzynierskich (dla studiow konczacych si¢ nadaniem tytulu zawodowego inzyniera albo
magistra inzyniera) - ,,Odniesienie — symbol I/III”.

Lp.

Symbol
efektu

uczenia si¢ Odniesienie — | Odniesienie

programu
studiow

o Efekt uczenia si¢ symbol I/11I —symbol

Wiedza

AiR1_W01

Ma uporzadkowana wiedz¢ w zakresie matematyki stosowanej,
niezbedng do  zrozumienia 1  wykorzystania  formalizmu
matematycznego do opisu podstawowych zjawisk termomechanicznych
i elektrycznych, a takze niezbgdng do rozwigzywania prostych zadan
zwigzanych z zagadnieniami projektowania i modelowania uktadoéw
technicznych.

IP6S_ WG.o | PBU W

AiR1_WO02 | zachodzacych w urzadzeniach technicznych oraz zasad dziatania

Ma uporzadkowana wiedze nt. struktury materii oraz jej wlasciwosci
mechanicznych, elektromagnetycznych ioptycznych  w zakresie

umozliwiajacym zrozumienie podstawowych zjawisk fizycznych 1.P6S_WG.0

mpes we | POUW

typowych urzadzen pomiarowych i diagnostycznych; zna ogdlne zasady
pomiaréw wielkos$ci fizycznych oraz metody analizy ich wiarygodnoS$ci
i bledow pomiarowych.

AiR1_WO03

Posiada uporzadkowana wiedz¢ nt. materialdow inzynierskich,
W szczegolnosci  stopéw metali i struktur kompozytowych, ich | .P6S_WG.o
wiasciwosci  fizyko-chemicznych, mechanicznych i funkcjonalnych, | [11.P6S_WG
oraz zna typowe zastosowania materiatdw w uktadach technicznych.

P6U_W

Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie
mechaniki ogdlnej ukladu punktow materialnych i cial. Ma

AiR1_WO04 | uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie | |.P6S_WG.0 P6U_W

mechaniki ciata stalego, w tym w zakresie wytrzymatosci materiatow i
konstrukgji.

AiR1_WO05 | prostych zjawisk i proceséw cieplnych zachodzacych w uktadach

Ma podstawowa wiedze z termodynamiki inzynierskiej w zakresie 1.P6S_WG.0

inpes wg | FeUW

napedowych i maszynach cieplnych.

AiR1_WO06

Ma podstawowa wiedz¢ z mechaniki cieczy i gazow w przeptywach
typowych dla uktadéow technicznych spotykanych w automatyce i | 1.P6S_WG.0
robotyce; zna zasady prowadzenia badan eksperymentalnych w | [111.P6S_WG
mechanice plynéw.

P6U_W

Ma uporzadkowang wiedz¢ z informatyki w zakresie podstaw

AiR1_WO07 | programowania, architektury komputerow i systemow operacyjnych, | 1.P6S_WG.o P6U_W

baz danych i sieci komputerowych.

Zna podstawy metod numerycznych i obliczen komputerowych

AiR1_WO08 | stosowanych w zagadnieniach modelowania i projektowania uktadéw | 1.P6S_WG.0 P6U_W

inzynierskich.

AiIR1_WO09 | i struktur uktadéw sterowania, elementow uktadow regulacji, podstaw

Posiada uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie

ogollnych podstaw automatyki i sterowania, w tym: dotyczaca rodzajow 1.P6S_WG.0

111.P6S_WG PeU_W

modelowania uktadéw dynamicznych, projektowania i analizy
liniowych uktadéw regulacji.

10.

Zna podstawy grafiki inzynierskiej, posiada ogdlng wiedzg w zakresie
podstaw konstrukcji maszyn, metod i technologii wytwarzania

AiR1_WI10 | elementow maszyn urzadzen i konstrukcji posiada uporzadkowang | 1.P6S_WG.o P6U_W

wiedzg w zakresie zasad tworzenia dokumentacji konstrukcyjnej z
zastosowaniem systemoéw 2D i 3D.
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Rozumie zagadnienia z zakresu elektrotechniki i dzialania napedow 1 P6S WG.0
11. | AIR1_WI11 | elektrycznych, ma podstawowa wiedz¢ w zakresie teorii obwodow, T BAG Ay P6U_W
, . . L 111.P6S_WG
cyfrowych ukladéw elektronicznych i technik mikroprocesorowych. -
Ma uporzadkowana i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie
12. | AIR1_W12 | modelowania sygnatlow i systemow dynamicznych w szczegdlnosci | 1.P6S_WG.0 P6U_W
metod ich opisu, reprezentacji, przetwarzania i analizy.
Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedzg w zakresie
13. | AiR1 W13 robotyki w tym w z,akres1e metod stf:rowama,robotaml, ukladoyv 1.P6S_WG.o P6U W
- napedowych, systemOéw programowania robotow, rozpoznawania | II1.P6S_WG -
otoczenia i nawigacji oraz zadan planowania.
Ma uporzadkowana wiedzg w zakresie mechaniki robotow, w tym w
. zakresie wykonywania projektow  konstrukcyjno-obliczeniowych | 1.P6S_WG.o
14. | AIRT_W14 podzespotéow robotéw oraz modelowania ztozonych mechanizméw | [11.P6S_WG P6U_W
wystepujacych w robotyce.
Posiada uporzadkowana i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie 1 P6S WG.0
15. | AIR1_WI15 | sterowania procesami ciaglymi w tym sterowania z regulatorem PID, 1 BAS \Ar P6U_W
" . . f 111.P6S_WG
regulacji predykcyjnej i warstwowych uktadow sterowania. -
. Ma podstawowa wiedz¢ na temat cyklu zycia urzadzen i systeméw | |.P6S_WG.o
16. | AiRL_W16 automatycznych i robotycznych. 111.P6S_WG P6U_W
Ma podstawowa wiedze niezbedna do rozumienia pozatechnicznych
. uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej, zna podstawowe zasady 1.P6S_WK
17| AIRL W17 bezpieczenstwa i higieny pracy w przemysle zwigzanym z automatyka i | 111.P6S_WK PeU_W
robotyka.
18. | AiRT_ W18 Orlent_uje si¢ W 0‘t_>ecnym stanie  oraz najnowszych trendach 1.P6S_WG.0 P6U_W
rozwojowych w zakresie automatyKki i robotyki.
. Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie ochrony wiasnosci intelektualnej 1.P6S_WK
19. | AIRT_W13 oraz prawa patentowego. 111.P6S WK P6U_W
20. | AIR1T W20 Zna c_)go_lne z’a§ady tworzenia i rozwoju form indywidualnej 1.P6S_WK P6U W
- przedsiebiorczosci. 111.P6S_WK -
. Ma elementarng wiedzg w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania 1.P6S_WK
21. | AiR1L_Wal jakoscia i prowadzenia dziatalno$ci gospodarcze;. 111.P6S_WK P6U_W
Umiejetnosci
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet;
1. AiR1_UO01 | potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywa¢ ich interpretacji, a | 1.P6S_UW.0 P6U_U
takze wycigga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.
Potrafi pracowa¢ indywidualnie i w zespole; umie oszacowaé czas
2. AiR1_UOQ2 | potrzebny na realizacj¢ zleconego zadania; potrafi opracowaé i 1.P6S_UO P6U_U
zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie terminoéw.
Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania
3. AiR1_UO03 | inzynierskiego i przygotowal tekst zawierajacy omowienie wynikow 1.P6S_UK P6U_U
realizacji zadania.
4 AiRL U04 Potrz}ﬁ przygotowac i prz‘e(.ista.ww .krotkq prezentacje poswiecong 1 P6S UK P6U U
- wynikom realizacji zadania inzynierskiego. - -
Potrafi wykorzysta¢ poznane modele i metody matematyczne, a takze
obliczenia i symulacje komputerowe, w procesach projektowania, 1P6S UW.0
5. AiR1_UO5 | modelowania i oceny wilasnosci mechanicznych, biomechanicznych i CoAG 1A P6U_U
. A , . .| H.P6S_UW.0
eksploatacyjnych typowych ukladéw iurzadzen mechanicznych i -
automatycznych.
Potrafi wykorzysta¢ wiedz¢ teoretyczng do rozwigzywania prostych
. zagadnien z zakresu techniki w oparciu o prawa fizyki; potrafi | |.P6S_UW.0
6. AiR1_U06 . . . . P6U_U
- zastosowacé typowe urzadzenia pomiarowe w pracy eksperymentalnej | 111.P6S_UW.o -
oraz przeprowadzi¢ analizg bledéw pomiarowych.
Potrafi stosowaé prawa mechaniki ogdlnej, ciata stalego, plynéw i
gazow oraz wiedzg¢ o wytrzymatosci, pekaniu i uszkodzeniu materialow 1.P6S UW.0
7. AiR1_UQO7 | do  rozwigzywania  problemow  technicznych  oraz  analiz CoAG 1A P6U_U
o . . . ; . ; 111.P6S_UW.0
wytrzymatosciowych i projektowania elementdéw maszyn i uktadoéw -
mechanicznych; potrafi wykorzysta¢ metody mechaniki komputerowe;j.
8 AiRL U08 Potrafi stosowac z_asady mechaniki plyndéw i termodynamiki do opisu | 1.P6S_UW.0 P6U U
- prostych zjawisk cieplno-przeptywowych. 111.P6S_UW.0 -
Potrafi wykorzystywa¢ metody programowania proceduralnego i 1.P6S UW.0
9. AiR1_UQ9 | obiektowego, korzystac z sieci komputerowych, korzystac¢ z baz danych Ili P6S UW o P6U_U
i metod sztucznej inteligencji przy rozwigzywaniu zadan technicznych. o
Potrafi dokona¢ opisu i analizy liniowych uktadow dynamicznych w 1P6S UW.0
10. | AIR1_U10 | dziedzinie czasu i czestotliwosci, przeprowadzi¢ proste badanie CoAG A P6U_U
L . f e 111.P6S_UW.o0
stabilnos$ci, zaprojektowaé proste regulatory oraz dobra¢ ich nastawy.
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Potrafi projektowac i konstruowac proste elementy maszyn i uklady
. mechaniczne robotéw, wykona¢ obliczenia wytrzymatosciowe i | 1.P6S_UW.o
11| AIRL_ULL przedstawi¢ wyniki prac w tym zakresie; potrafi wykorzysta¢ | 111.P6S_UW.0 PeU_U
zaawansowane metody komputerowego wspomagania projektowania.
Potrafi zaprojektowaé i1 przeprowadzi¢ analiz¢ prostych ukladoéw z 1P6S UW.0
12. | AIR1_U12 | zakresu elektrotechniki oraz uktadow elektronicznych analogowych, U DAG 1A P6U_U
o I11.P6S_UW.o0
cyfrowych i mikroprocesorowych. -
Potrafi dokona¢ opisu i analizy sygnalow i prostych systemow 1.P6S UW.0
13. | AIR1_U13 | przetwarzania sygnatdéw w dziedzinie czasu i czgstotliwosei, potrafi Ili P6S UWO P6U_U
dokona¢ analizy sygnalow w transmisji przez systemy liniowe. o=
14. | AiR1_U14 Pqtraﬁ .s't(')sowac pral?tyczme metody komputerowego wspomagania | [.P6S_UW.o P6U_U
inzynierii 1 wytwarzania. 111.P6S_UW.o
Potrafi — zgodnie z zadana specyfikacja — zaprojektowaé oraz 1P6S UW.0
15. | AIR1_U15 | zrealizowa¢ proste urzadzenie, obiekt, system lub proces, typowe dla ARG 1A P6U_U
e L . g e . I11.P6S_UW.0
automatyki i robotyki, uzywajac wtasciwych metod, technik i narzedzi. -
. Potrafi  zaprojektowal proces testowania prostych urzadzen | 1.P6S_UW.o
16. | AIRL_U16 robotycznych oraz przeprowadzi¢ wstepna diagnoze wadliwej pracy 111.P6S_UW.o PeU_U
. Potrafi zaplanowaé proces realizacji prostego zautomatyzowanego | |.P6S_UW.o
7. | ARLUL7 urzadzenia robotycznego; potrafi wstepnie oszacowac jego koszty. 111.P6S_UW.o PeU_U
Potrafi formutowaé i rozwigzywaé zadania obejmujace projektowanie
. elementow, uktadéow i systemOéw automatyki i robotyki z 1.P6S_KK
18. | AIRL_U18 uwzglednieniem  ich  aspektdow  pozatechnicznych, w  tym | I1I.P6S_UW.0 PeU_U
srodowiskowych, ekonomicznych i prawnych
19. | AiR1_U19 | Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy. I.P6S_UO P6U_U
20. | AIRL U20 Potrafi _samod,Z}elme ,Z(’ioby_wac wiedzg i rozwijaé swe zdolnosci, 1P6S UU P6U U
- korzystajac z r6znych zrédel i nowoczesnych technologii. - -
W zakresie jezyka obcego rozumie znaczenie glownych watkéw
przekazu w zlozonych tekstach na tematy konkretne i abstrakcyjne,
21. | AiR1_U21 wtym w C}yskUS].l na tematy z.zak.resu swojej .SpeCJaanSCl. Potrz.iﬁ 1.P6S_UK P6U_U
formulowaé przejrzyste wypowiedzi ustne i pisemne w szerokim
zakresie tematéw, wyjasniaé swoje stanowisko, rozwazajac wady
i zalety réznych rozwigzan.
Kompetencje spoleczne
1 AiRL KO1 Jest gotow. dq krytycznej oceny posiadanej wiedzy i poszerzania jej 1 P6S KK PEU K
- przez cate zycie. - -
Ma $wiadomo$¢ wagi pozatechnicznych aspektow 1  skutkow 1 P6S KK
2. AiR1_KO02 | dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wplywu na $rodowisko, I'P6S_KO P6U_K
i zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje. -
3 AiR1 KO3 Ma sw1adorposc komec_znosc:l d21a_{an1a W sposob profesjonalny i | P6S KR PEU K
- przestrzegania zasad etyki zawodowej. - -
4 AiR1 K04 Ma‘ $wiadomo$¢ odpowiedzialno$ci za wspoélnie realizowane zadania, 1 P6S KO P6U K
- zwigzang z pracg zespolowa. - -
5. AiR1_K05 | Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob przedsigbiorczy. 1.P6S_KO P6U_K
Jest gotow do wypelniania zobowigzan spotecznych,
wspotorganizowania dziatalno$ci na rzecz Srodowiska spolecznego, w
6. AIR1_KO06 tym do przekgzywama_ _spolec;enst_vvl_l — m.in. poprzez .SI’Odkl masowego 1.P6S_KO P6U_K
przekazu — informacji o osiagnigciach techniki i innych aspektach
dziatalnosci inzyniera i potrafi przekaza¢ takie informacje w sposob
powszechnie zrozumiaty.

Kod sktadnika charakterystyk drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji, okreslony w uchwale Senatu PW w sprawie przyjecia przez Politechnike Warszawskq
kodu skiadnika charakterystyk drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego.

Sposoby weryfikacji i oceny efektow uczenia si¢ osiagnigtych przez studenta w trakcie catego cyklu
ksztatcenia (nalezy uwzglednié rowniez praktyki zawodowe jesli praktyka jest przewidziana):
egzamin pisemny;
egzamin ustny;
kolokwium pisemne;
kolokwium ustne;

test wyboru;

sprawozdanie/raport pisemny;

projekt;
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8)  prezentacja;

9) praca domowa,

10) sprawozdanie z praktyki,
11) opinia opiekuna praktyki.

111.REALIZACJA PROGRAMU STUDIOW

Laczna liczba godzin zajec:

BiB
2715

R
2730

Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studiow:

210 ECTS

Procentowy udziat liczby punktow ECTS w liczbie punktow ECTS koniecznej do
ukonczenia studiéw ze wskazaniem dyscypliny wiodacej:

- inzynieria mechaniczna

- automatyka, elektronika i elektrotechnika

70%
30%

Liczba punktow ECTS, ktora student musi uzyska¢ na zajeciach wymagajacych
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich Iub innych oséb prowadzacych
zajecia

118 ECTS

BiB

R

119 ECTS

Liczba punktéw ECTS jaka student musi uzyskaé w ramach zaj¢é z dziedziny
nauk humanistycznych lub nauk spotecznych, w przypadku kierunkéw studiow
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz dziedziny nauk
humanistycznych Iub nauk spotecznych:

6 ECTS

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego na studiach prowadzonych w
formie stacjonarnej:

90 godz.

Laczna liczba punktow ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajgé
podlegajacych wyborowi przez studenta (w wymiarze nie mniejszym niz 30%
liczby punktow ECTS koniecznych do ukonczenia studiow na danym poziomie).

73 ECTS
tj. 35% tj

BiB

R

73 ECTS

. 35%

Dla studiéw o profilu praktycznym:

Laczna liczba punktow ECTS, ktora student musi uzyska¢ w ramach
przedmiotow/zaj¢¢  ksztattujacych umiejetnosci  praktyczne (W wymiarze
wiekszym niz 50% liczby punktow ECTS koniecznych do ukonczenia studiow na
danym poziomie):

(nie dotyczy)

Dla studiow o profilu ogélnoakademickim:

Laczna liczba punktéow ECTS, ktora student musi uzyskaé w ramach zajgé
zwigzanych z prowadzong w Uczelni dziatalnos$cig naukowa w dyscyplinie lub
dyscyplinach, do ktorych przyporzadkowany jest kierunek studiéw (W wymiarze
wigkszym niz 50% liczby punktow ECTS wymaganej do ukonczenia studiow na
danym poziomie), zuwzglednieniem udzialu studentow w  zajeciach
przygotowujacych do prowadzenia dziatalno$ci naukowej lub udzialu w tej
dziatalno$ci:

131 ECTS
tj. 62% tj

BiB

R

128 ECTS

.61%

Laczna liczba godzin oraz punktéw ECTS z matematyki

225 godz.
20 ECTS

Laczna liczba godzin oraz punktow ECTS z fizyki

150 godz.
12 ECTS

Laczna liczba godzin oraz punktéw ECTS jezykow obcych

180 godz.
12 ECTS

Liczba punktow ECTS za pracg dyplomowa

15 ECTS
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Wymiar praktyk:

Liczba punktow ECTS:

WYMIAR, ZASADY, FORMA PRAKTYK ZAWODOWYCH

4 tygodnie
4

Zasady i forma odbywania praktyk:
Studenci odbywaja co najmniej czterotygodniowa praktyke po ukonczeniu czwartego semestru studidw.
Praktyki odbywaja si¢ w oparciu o porozumienie pomiedzy Uczelniag a pracodawca. Studenci moga tez
samodzielnie wybra¢ miejsce odbywania praktyki i zatatwi¢ formalno$ci zwigzane z jej realizacja. Ogolne
wytyczne dotyczace praktyk obowiazkowych reguluje Zarzadzenie Rektora PW 24/2017, w ktorym znajduja
si¢ takze wzory potrzebnych dokumentow.

Symbol efektow

przedsi¢cbiorczy

Symbol . o S
. opis efektu uczenia si¢ uczenia si¢ , .
Ip. |efektu uczenia dl sposob weryfikacji
si¢ dla praktyk a programu
studiow
1 2 3 4 5
WIEDZA
Ma  wiedz¢  niezbedng  do rozumienia
pozatechnicznych ~ uwarunkowan  dziatalno$ci sprawozdanie
1. w1 inzynierskiej, zna zasady bezpieczenstwa i higieny AiR1_W17 z praktyki, opinia
pracy w przemysle zwigzanym z automatyka i opiekuna praktyki.
robotyka.
UMIEJETNOSCI
. . . S AiR1 _UO01, sprawozdanie
1 UL Potr:af:(por’ozgmlgvxl/(ac sie p(;zy uzyciu réznych AIR1_U02, 2 praktyki, opinia
Potrafi postugiwaé sie technikami rawozdani
informacyjno-komunikacyjnymi  wiasciwymi AiR1_UO01, sprawozaanie
2. U2 q lizacii zadasn h dla dziatalnosci AIRTU20 z praktyki, opinia
do realizacji zadan typowych dla dziatalnosci iR1_ opiekuna praktyki
inzynierskiej
Ma przygotowanie niezbedne do pracy w AiRL UO02 sprawozdanie
3. u3 srodowisku przemystowym oraz stosuje zasady AIRT U19 z praktyki, opinia
bezpieczenstwa zwigzane z ta praca - opiekuna praktyki
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Ma $wiadomos¢ waznosci roli i
odpowiedzialnoéci  spolecznej inzyniera. . sprawozdanie
. L AIR1 K02, e
1. K1 Dostrzega wplyw dziatalnosci inzynierskiej na AIRT KO3 z praktyki, opinia
zycie 1 zdrowie ludzi oraz $rodowisko - opiekuna praktyki
naturalne
. st . . - sprawozdanie
2. K2 Potrafi wspétdziataé i plraco""ac W grupie, AIRL_K04 7 praktyki, opinia
przyjmujac w niej rézne role opiekuna prakiyki
Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace sprawozdanie
3. K3 realizacji okreslonego przez siebie i innych AiR1_KO04 z praktyki, opinia
zadania opiekuna praktyki
. ar G s, , sprawozdanie
" K4 Potrafi ~mysle¢ i dziata¢c w  sposob AIR1_KO05 2 praktyki, opinia

opiekuna praktyki
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